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(54) Appareil de nettoyage automatique d'une surface immergee. 
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(57) ^invention conceme un apparei! de nettoyage automa- 
tique d'une surface immergee dans un liquide, Cet appareil est 
du type comprenant un moteur electrique d'entrainement et 
une pompe electrique embarques. Le moteur d'entrainement 
est reversible et associe a des moyens d'alimentation electri- 
ques comportant des moyens dlnversion sequentielle du sens 
du courant electrique. cependant que la pompe agencee de 
facon a amener le liquide a circuler dans une chambre de 
filtration que comporte I'apparell. est associee a un moteur qui 
est alimente par des moyens d'alimentation electriques com- 
prenant des moyens d'interruption sequentielle, aptes a engen- 
drer a frequence determine* des coupures de lacfrte alimenta- 
tion electrique pour des durees de coupure determinees. Les 
moyens dlnversion du moteur d'entrainement et les moyens 
d'interruption sequentielle de la pompe sont logos dans un 
coffret 3 situe en bordure de la surface a nettoyer. 
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APPAREIL DE NETTOYAGE AUTOMATIQUE 
D'UNE SURFACE IMMERGEE 

L'invention concerne un appareil de 
nettoyage automatique d'une surface immergee dans un liquide, 
en particulier parois et fond d'une piscine. Eiie vise un ap- 
pareil du type comprenant un moteur electrique pour entrainer 
l'appareil le long de la surface immergee et une chambre de 
filtration associee a une pompe electrique integree dans l'ap- 
pareil pour engendrer une circulation de liquide dans ladite 
chambre de filtration. 

Un appareil de ce type est en parti- 
culier decrit dans le brevet US n° 4168557 ; pour tenter d'as- 
surer un balayage complet du fond et des parois de la piscine, 
le moteur electrique d 9 entra inemen t est reversible et commande 
par un generateur d'impulsions aleatoires qui engendre a fre- 
quence aleatoire des inversions du sens du courant d'alimenta- 
tion de ce moteur electrique. 

Un tel appareil possede plusieurs qua- 
lites, en particulier celle de disposer de son propre filtre 
qui peut etre retire et nettoye aisement (ce qui evite de colma- 
ter le filtre de 1 ' insta 1 la tion technique de la piscine). Toute- 
fois il a ete constate que les inversions aleatoires du sens 
de progression de I'appareil etaient inaptes a permettre un 
balayage complet de la surface immergee. Pendant les sequences 
oil la duree entre deux inversions est longue par rapport au 
temps de parcours de la longueur ou de la largeur de la piscine, 
I'appareil a tendance a se maintenir au niveau de la ligne d'eau 
ou a s'immobiliser dans les angles et son efficacite en est 
notablement affectee ; au contraire pendant les sequences ou 
cette duree entre deux inversions est reduiie, l'appareil n f ef- 
fectue pas des parcours complets de la longueur ou de la lar- 
geur de la piscine et a tendance a demeurer au fond de celle-ci 
dans une zone limitee. II est a noter que le programme aleatoire 
peut le cas echeant etre congu pour reduire I'influence des de- 
fauts sus-evoques dans le cas d'une piscine de dimensions et de 
forme donnees mais l'appareil est alors mal adapte a d'autres 
types de piscines, pour lesquels ces defauts subsistent et peu- 
vent meme etre accentues. En outre un generateur de hasard est 
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un organe relat Ivement onereux qui greve le prlx de revient de 
1 1 appareil . 

II est a remarquer, par ailleurs, que 
5 dans ce type d 'appareils, 1 'utilisateur n'a aucune possibility 
d'agir sur la trajectoire de l'appareil et, en pratique^les 
utilisateurs tentent d'amener les appareils vers les zones non 
nettoyees par des tractions sur le cable electrique ce qui est 
tres incommode et tres imprecis. 
2Q . La presente invention se propose de 

reraedier aux defauts sus-evoques des appareils de nettoyage du 
type evoque precedemment comprenant un moteur electrique d'en- 
trainement et une pompe electrique embarques. 

Un objectif de l'invention est en par- 
15 ticulier de fournir un appareil de nettoyage perf ectionne , qui 
soit apte a balayer a peu pres unif ormement et sur toutes leurs 
surfaces,les parois et le fond d'une piscine en vue d'assurer 
un nettoyage comple.t de celle-ci. 

Un autre objectif de 1' invention est 
2Q de permettre a 1 1 utillsateur d'effectuer des reglages en fonc- 
tion de la piscine visee en vue d'obtenir le nettoyage opti- 
mum desire ; l'lnvention vise en particulier a fournir un ap- 
pareil donnant une grande souplesse, soit pour etre adapte aux 
dimensions d'une piscine en vue d'en assurer un nettoyage uni- 
25 forme, soit pour etre temporairement specialise pour effectuer 
un nettoyage en fonction du besoin (nettoyage de la ligne d'eau 
ou nettoyage du fond de la fosse). 

Un autre objectif est d'autoriser en 
cas de besoin une commande precise et facile de la trajectoire 
30 suivie par l'appareil* 

Un autre objectif de l'invention est 
de supprlmer la necessite de prevoir un generateur de hasard, 
en vue de reduire le cout des circuits electroniques equipant 
l'appareil. 

35 A cet effet, l'appareil de nettoyage 

automat i que vise par 1* invention comprend un corps creux, des 
organes d 1 entrainement dudit corps sur la surface a nettoyer, 
un moteur electrique reversible agence dans le corps pour trans- 
nettre un mouvement de rotation auxdits organes d'entrainement, 

40 des moyens d 'alimentation electrique dudit moteur comportant 


> 
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des moyens d'inversion sequentielle du sens du courant electri- 
que, une chambre de f II tr a/ ti0 $/tuee a l'interieur du corps, 
une entree de liquide vers la chambre de filtration situee a 

5 la base du corps, une pompe entrainee par un moteur electrique 
pour amener le liquide a circuler dans la chambre de filtration, 
et une sortie du liquide refoule par la pompe, disposee a 1 1 op- 
pose de la base du corps ; selon la presente invention, le mo- 
teur electrique de la pompe est associe a des moyens d'alimen- 

10 tation electrique comprenant des moyens d 1 Interruption sequen- 
tielle, aptes a engendrer a frequence predeterminee ou aleatoire 
des coupures de ladite alimentation electrique pour des durees 
de coupure predetermlnees ou aleatoires, 

Oe preference, les moyens d'interrup- 

15 tion sequentielle precites sont des moyens de temporisation re- 
glables adaptes pour engendrer une frequence de coupure pre- 
determinee, comprise en particulier dans une plage allant de 10 a 
360 coupures/heure., et une duree predeterminee pour chaque cou- 
pure, comprise en particulier dans une plage allant de 1 a 60 

20 secondes. 

De fagon analogue, les moyens d f inver- 
sion du moteur d ■ en trai nement sont de preference adaptes pour 

engendrer une frequence d'inversion predeterminee dudit moteur, 

reglable en particulier entre 5 et 360 inversions/heure . 

25 ~ 

La combinaison de$ arrets periodiques 

de la pompe et des inversions periodiques du moteur d'entrai- 

nement permet, comme on le coraprendra mieux plus loin, de sup- 

primer la presence de generateur de hasard : le reglage des 

frequences de coupure de la pompe et le reglage des frequences 

^ d'inversion du moteur d 1 entrainement donnent a chaque utilisa- 

teur la faculte 'd 'adapter la trajectoire de 1'appareil aux dimen 

sions et forme de sa piscine pour obtenir soit un nettoyage 

a peu pres uniforme de celle-ci, soit un travail specialise tel 

que nettoyage de la ligne d'eau ou nettoyage du fond. 

35 

Par ailleurs selon une autre caracte- 
ristique de l'invention, l'appareil comprend au moins un doigt 
mobile agence sur un cote du corps pour pouvoir presenter deux 
positions, une position passive ou ledit doigt se trouve en re- 
trait par rapport au plan de contact-des organes d 1 entrai nement 
40 avec la surface Immergee, et une position active ou ledit doigt 
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vient au niveau de ce plan ou depasse de celui-ci, ledit doigt 
etant associe a des moyens de tetecommande adaptes pour engen- 
drer son deplacetnent d f une position vers l'autre. 

5 Oe preference deux doigts mobiles se- 

ront disposes symetr iquemen t par rapport au plan axial longi- 
tudinal du corps ; ces doigts commandes independant permettent 
a 1 'utilisateur de faire tourner l'appareil dans un sens ou 
dans l'autre, en faisant office, lorsqu'ils viennent en position 

10 active, d'organe de pivotement et de freinage autour duquel 

l'appareil tourne de facon naturelle par l'effet de son entrai- 
nement . 

Selon un mode de realisation particu- 
lier, les moyens de telecommande de chaque doigt comprennent : 
15 . un electro-aimant pourvu d'un noyau 

constitue par ledit doigt, lequel est agence de fagon a se trou- 
ver dans sa position active lorsque ledit electro-aimant est 
excite , 

. des moyens d!excitation electrique 

20 dudit electro-aimant, 

. et des moyens de rappel du doigt 
vers sa position passive en l'absence d 1 excitation • 

D'autres caracteristiques , buts et 
avantages de 1 'invention se degageront de la description qui 
25 suit en reference aux dessins annexes lesquels presentent a 
titre d'exemple non limitatif un appareil conforme a 1 'inven- 
tion et illustrent son f onctionnement ; sur ces dessins qui 
font partie integrante de la presente description : 

- la figure 1 est une vue schematique 
30 en perspective de l'appareil, 

- la figure 2 en est une coupe par 
un plan longitudinal axial AA', 

- la figure 3 en est une coupe par 

un plan transversal BB 1 , 
35 - la figure 4 est un schema de prin- 

cipe des liaisons electriques de l'appareil, 

- la figure 5 est un schema bloc des 
moyens d 1 alimentation electrique du moteur de pompe et du moteur 
d * entra inement , 

40 - la figure 6 est un schema en perpec- 
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pective illustrant I'appareil en f one t ionnemen t dans une pis- 
cine , 

- la figure 7 est un schema illustrant 
5 le f onctionnement de I'appareil dans le cas de deux piscines de 

dimensions differentes, 

- les figures 8 et 9 sont des schemas 
illustrant deux types de travail differents correspondant a deux 
reglages differents de I'appareil. 

10 L'appareil represente a titre d'exemple 

aux figures est compose de deux parties, l'une 1 immergee, cons- 
tituant I'appareil proprement dit, (figures 1, 2, 3) l'autre 

€ 

formee par des moyens d 1 alimentation electrique dudit apparell 
qui sont loges dans un coffret 3 situe en dehors du liquide en 

15 bordure de piscine (figures 4, 5 et 6) .|_ ' appareil 1 et ses moyens 
d 'alimentation sont relies par des conducteurs electriques gaines 
qui forment un cable etanche que l'on peut apercevoir en 4 aux 
figures 1 et 6 ; le cable 4 presente une longueur appropriee 
pour permettre a I'appareil 1 d'acceder a toutes les zones de 

20 la surface immergee de la piscine. 

L'appareil 1 (figures 1, 2 et 3) est 
constitue par un corps 5 ouvert a sa base, cette derniere etant 
equipee d'une plaque d f obturation 6 dotee d'entrees 6a d 1 aspi- 
ration du liquide au voisinage de la surface a nettoyer ; ces 
25 entrees sont de preference munies de soupapes evitant la sor- 
tie des impuretes ou residus, lorsque I'appareil n'est plus 
sous aspiration. 

Le corps 5 est dote a sa partie supe- 
rieure d'une sortie 7 de refoulement, situee a I'oppose de la 
30 base dudit corps de facon a refouler le liquide selon une di- 
rection orthogonale a celle-ci. 

Le corps 5 est interieurement equipe 
d'un carter etanche 8 qui est loge dans celui-ci le long de son 
axe transversal comme le montrent les figures. Ce carter coid- 
35 prend exterieurement , sur ses parois transversales et sous son 
fond, des nervures telles que 9. 

Le corps 5 forme autour du carter 8 
une chambre de filtration 5a equipee d'une poche souple de fil- 
tration 10 qui est f ixee a la base du corps sur le pourtour de 
la plaque 6. Cette poche est formee par une membrane en un ma- 
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teriau souple maille ou tricote de type connu en soi ; sous l'ef- 
fet de l'aspiratlor elle s'appuie contre les nervures 9 du car- 
ter 8 qui la maintiennent a distance de ce dernier, de sorte 
5 que la, filtration s'opere au travers de la quasi - total ite de la 
surface de la poche 10. 

Par ailleurs le carter 8 contient, 
d'une part, un moteur electrique de pompe 11 dispose dans une 
zone centrale de celui-cl, d'autre part, un moteur d'entraine- 
10 ment reversible 12 dispose en position excentree transversale- 
ment par rapport a cette zone centrale. 

Le moteur de pompe 11 entraine par un 
arbre 13 une helice ou roue axiale de turbine 14, qui est dis- 
posee dans un manchon 15 de guidage du flux, insere dans la 
15 sortie 7. 

Le moteur d 'entrainement 12 entraine 
par un arbre 16 une roue de transmission 17 qui est rellee par 
des courroies caoutchoutees 18 a deux roues telles que 19, dis- 
posers aux deux extremites longi tudinales du corps. Chacune de 
20 ces roues entraine un rouleau cylindrique transversal 20 habil- 
le par un manchon souple en mousse de polyurethane alveolee 
21. Les deux manchons 21 sont agences pour venir en contact 
avec la surface immergee et remplissent la double fonction con- 
sistant a engendrer une progression de 1'appareil dans un sens 
25 ou dans 1 'autre selon le sens de rotation du moteur 12, et a 
assurer un brossage de la surface tendant a decoller les inpu- 
retes ou depots de celle-ci; qui sont ensuite aspirees dans 
la chambre de filtration 5a. 

Les enroulements du moteur de pompe 
30 11 et ceux du moteur d 'entrainement 12 sont alimentes en basse 
tension (en particulier 12 ou Zh volts) par deux paires de con- 
ducteurs gaines regroupes dans le cable etanche h deja cite. 

En outre un flotteur 22 forme par un 
cylindre creux est articule au-dessus du corps 5 sur les cotes 
35 de celul-cl dans un plan transversal. Ce flotteur qui peut 

contenir un poids mobile tel qu'une bille de plomb, coopere avec 
le decentrage du moteur 12 pour desequllibrer 1'appareil lors- 
qu*il se trouve au niveau de la llgne d f eau ; 11 conditii.nne 
ainsi un deplacement lateral de 1'appareil le long de cette 
40 ligne. Le flotteur 22 sert egalement a saisir 1'appareil lors 
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des manipulations. 

Par allleurs le corps 5 porte de part 
et d'autre deux elec tro-almants 23 et 24 qui sont fixes exte- 

^ rieurement au voisinage de la base de celui-ci ; ces electro- 
aimants sont disposes dans le plan transversal de symetrie de 
fagon que celui qui se trouve situe du cote des moyens de 
transmission (17, 18, 19), vienne se loger au-dessous de la 
roue de transmission 17. Des flasques tels que 25 sont fixes 

10 de part et d'autre du corps pour proteger ces electro- aimants 
et les moyens de transmission. 

Chaque elotro-aimant 23 ou 24, dont 
1 1 enroulement est noye de facon etanche dans un bloc de resine, 
est dote d'un noyau magnetique qui se presente sous la forme 

15 d'un doigt de direction verticale 26 pourvu en partie haute 

d'une tete elargie 26a et en partie basse d'un talon anti-dera- 
pant 26b ; un ressort 27 sollicite le doigt 26 vers le haut 
et,en l'absence d 1 excitation , le maintient dans une position 
haute passive, dans laquelle son talon 26b se trouve situe 

20 en retrait par rapport au plan passant par les generatrices 
basses des manchons 21 (plan de contact avec la surface immer- 
gee). 

Chaque electro-aimant est agence de 
sorte que, lorsque son enroulement est excite, le doigt subis- 

25 se un deplacement vers le bas qui l'amene dans une position 
basse active dans laquelle son talon inferieur 26b se trouve 
situe en saillie par rapport au plan de contact precite. Ainsi, 
dans cette position, I'appareil pivote autour du doigt et 
1 'utilisateur peut amener ledit appareil a virer d'un angle 

30 precis determine en ajustant le temps d'excitation de 1'elec- 
tro-aimant considered 

Les enroulements des electro-aimants 
23 et 24 sont electriquement. alimentes en basse tension par 
quatre conducteurs gaines qui sont soit integres au cable 4 
35 (appareil . comportant a l'origine lesdits electro-aimants^ 

soit reunis dans un autre cable rattache au premier par/ moyens 
d'attache classiques (guidage en option, ajoute ulterieurement ) 

La figure 4 est un schema de principe 
des liaisons electriques de I'appareil. On retrouve sur cette 
40 figure en 28 les deux conducteurs par lesquels le ©oteur de 
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pompe 11 est alimente, en 29 les deux conducteurs par lesquels 
le moteur d • en trainemen t 12 est alimente, en 30 les deux con- 
ducteurs par lesquels 1 ' electro-aimant 23 est excite et en 31 
5 les deux conducteurs par lesquels 1 ' el ec tro- aimant 24 est excite. 

Ces quatre paires de conducteurs sont 
connectees au coffret 3 deja evoque, situe en bordure de pis- 
cine ; ce coffret etanche est relie par des conducteurs d'ar- 
rivee 32 a une source electrique de basse tension. 
10 Les conducteurs 28 et 29 qui alimentent 

le moteur de pompe 11 et le moteur d ' en trainement 12 sont rac- 
cordes a un bloc d ' alimentation 33 qui recoit la basse tension 
et dont un exemple sera decrit plus loin en reference a la fi- 
gure 5. Les conducteurs 30 et 31 d'excitation des elec t ro -aiman t s 
15 sont relies a la basse tension a travers, d'une part, un adap- 
teur de tension 34 de type classique, d f autre part, un boitier 
mobile de pilotage 35 que 1 1 utilisateur peut prendre en main 
pour guider l'appareil en excitant de facon appropriee lesdits 
electro-aimants . 

20 Ce boitier de pilotage 35 est relie 

au coffret 3 par un cable 36 qui, outre les conducteurs de com- 
mande d'excitation, contient des conducteurs d'inversion manuel- 
le du sens du moteur d 1 entrainement 12 ; ces conducteurs sont 
raccordes au bloc d 1 alimentation 33 et, comme on le verra ci- 

25 apres, I'action du bouton d'inversion manuelle du boitier 35 
est validee lorsque le bloc 33 est dispose dans l'etat corres- 
pondant au f onctionnement manuel. 

Comme l'illustre la figure 5, le bloc 
33 ci-dessus evoque comprend : 

30 . un commutateur 37 MANUEL/ AUT0MAT1QUE 

permettant soit un f onctionnement manuel soit un f onctionnement 

♦ 

automatique de l'appareil, 

. un potentiometre 38 de reglage de 
la frequence de coupure de la pompe, 
35 . un potentiometre 39 de reglage de 

la duree de coupure de la pompe, 

- et un potentiometre de reglage de 
la frequence d'inversions du moteur d 'entrainement 12. 

Le circuit d 'alimentation rattache au 
40 moteur de pompe 11 comprend deux comparateurs 41 et 42 qui re- 
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goivent, d'une part, des tensions de reference differentes en- 
gendrees par un diviseur de tension 43, d'autre part, les 
tensions reglables issues des potentiometres 38 et 39. Ces po- 

5 tentiometres permettent ia charge et la decharge d'une capaci- 
te polarisee 44 et sont eux-meme polarises par des diodes 45. 

La tension negative issue du potentio- 
metre 39 et provenant de la decharge du condensateur 44 est 
comparee dans le comparateur 42 a la tension de reference et 

*° fait bascule une bascule bistable 46 lorsqu'elle atteint cette 
tension de reference* 

A partir de cet instant le moteur de 
pompe qui etait arrete pendant la decharge du condensateur 44 
est alimente par l'effet du signal de commande issu de la bas- 
15 cule 46 : ce signal est amplifie dans un etage de sortie 47 et 
est delivre a une interface 48 d'adaptation de tension lorsque 
le commutateur 37 est sur le position automatique ; l'interface 

48 delivre un signal de commande adapte a l'etage de puissance 

49 (relais ou autre) qui alimente la pompe li. 

20 A partir de l'instant de commutation 

de la bascule 46, le condensateur 44 se recharge a travers le 
potentiometre 38 ; lorsque la tension de charge devient egale 
a la tension de reference du comparateur 41, la bascule est a 
nouveau commutee et delivre un signal engendrant l'arret du 

25 moteur /^f m Pe 'cycle peut se reproduire. 

Les parametres des composants sont 
ajustes de fagon a obtenir les plages de reglage suivantes : 

- duree d'une coupure de la pompe com- 
prise entre 1" et 60", 

30 - frequence de coupure comprise entre 

10 et 360 coupure/heure . 

Le circuit d 1 alimentation rattache au 

moteur d • entrainement 12 est similaire au precedent, aux dif- 

ferences pres suivantes : 
35 il ne comprend qu'un potentiometre de 

reglage 40, l'autre etant remplace par une resistance predeter- 
minee 50 qui a pour fonctibn de produire a chaque inversion un 
court retard pour la mise sous tension de signe oppose. 

En outre a la sortie de l'etage d'am- 
^° plification 51, le signal est divise par 2 dans un diviseur 52 
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et est envoye avec le signal Initial dans des portes loglques 
53 et 54 qui fonctionnent en alternance, avec un temps de re- 
tard entre deux alternances opposees. Lprsque le commutateur 
5 37 est dans la position automatique, ces alternances engendrent 
1 1 al imen tat ion positive ou negative du moteur 12. 

La resistance 50 peut etre ajustee 
en fonction des parametres des autres composants de sorte que 
les fronts successifs de deux alternances opposees successives 
10 soient decalees d'un temps de l'ordre de 3" ; ce retard permet 
au moteur de s'arreter naturellement a chaque Inversion et de 
repartir en sens inverse sans risque de deterioration. 

Le potentiometre 40 peut etre choisi 
en fonction des parametres des autres composants pour obtenir 
15 une plage de reglage de la frequence d'inversion comprise entre 
5 et 360 inversions/heures . 

Bien entendu les circuits sus-evoques 
ne sont qu 'un exemple de realisation et d'autres types de cora- 
mande peuvent etre prevus. 
20 Le f onctionnement de 1'appareil est 

explique ci-apres aux figures 7, 8 et 9. 

Lorsque le moteur de pompe 11 est 
coupe, l'appareil n'est plus applique contre la surface imaer- 
gee par reaction du flux sortant par la sortie 7 ; s'il se 
25 trouve sur une surface plane (fond de piscine), la raoindre 
action exterieure modifie sa trajectoire et en particulier la 
legere traction du cable 4 l'amene a devier (cette coupure 
avec deviation de trajectoire est scheraatisee en P^ a la figure 
7). Si au contraire, l'appareil se trouve sur une surface ver- 
30 ticale ou tres inclinee (murs de la piscine)J il glisse .le 
long de celle-ci jusqu'a venir au contact du fond (point 
a la figure 1). 

Ainsi la corabinaison de coupures se- 
quentielles de la pompe et d'inversions sequentielles non si- 
35 multanees du moteur d 1 entrainement conduit a une trajectoire, 
ayant un caractere aleatoire au niveau de chaque modification, 
mais qui globalement peut etre adpatee a un travail donne- 

Par exemple 11 est possible d 'adapter 
cette trajectoire de fagon a realiser un balayage uniforme 
40 d'une piscine donnee. Pour illustrer cette faculte on a schema- 
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tise a la figure 7 deux piscines de dimensions differentes 
superposees l'une sur I'autre. 

On suppose dans les deux cas que la vi- 
5 tesse de progression de l'appareil est de 0,2 m/s. 

Les reglages des parametres sont les 

suivants : 

Piscine de petite dimensions 

Frequence de coupure : 120/heure 

in Moteur de pompe ' * . *c 

AU r Duree de chaque coupure : 6"a 35 

■ 

Moteur d ' ent rainement J Frequence d'inversion i 60/heure 

Piscine de qrandes dimensions 

(Frequence de coupure : 80/heure 
Duree de chaque coupure : 10"e> 3 

Moteur d 1 en t rainement | Frequence d'inversion : 40/heure 

La duree de coupure de la pompe est 
prevue plus longue'dans le cas de la piscine de grandes dimen- 

2Q sions, pour donner le temps a l'appareil de g lisser comp letement 
le long des murs verticaux s'il se trouve a la ligne d'eau (cet- 
te piscine etant supposee plus profonde que la piscine de petltes 
dimensions). Le reglage de la duree de coupure determine l'ampli- 
tude de la deviation angulalre effectuee a chaque coupure. 

25 Dans chacune des piscines, la frequence 

d'inversion est prevu assez faible pour que l'appareil ait le 
temps de parcourir la plus grande longueur sans revenir sur ses 
pas. La frequence de coupure de la pompe est prevue plus impor- 
tante de sorte que l'appareil glisse le long des murs verticaux 

3Q peu de temps apres avoir atteint la ligne d'eau. Si l'appareil 
parcourt la piscine dans le sens de la longeur, une coupure in- 
termediaire (P^) entraine une deviation de sa trajectoire. Com- 
me permet de le comprendre le schema de la figure 7, des regla- 
ges convenables des parametre sus-evoques permettent d'obtenir 

^ dans les deux cas de piscines un balayage uniforme de celle-ci 
sans retour premature de l'appareil au cours des trajets et 
sans que celui-ci demeure trop longtemps le long de la ligne 
d'eau (sur les figures, P est" le symbole d'une coupure de la 
pompe et I celui d'une inversion du sens de progression). 

Par ailleurs on a schematise a la fi- 

**® gure 8 la trajectoire d'un appareil regie pour nettoyer le fond 
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d'une fosse <1e piscine. Les inversions sont reglees a une fre- 
quence telle que le parcours de l'appareil entre deux inversions 
soit de l'ordre de la longueur de la fosse. La frequence de cou- 
5 pure de pompe est reglee a une valeur plus elevee de facon a 
engendrer des deviations de trajectoires frequentes ; en outre 
la duree des coupures est egalement prevue de valeur plus ele- 
vee pour engendrer des deviations plus importantes. 

La figure 9 illustre le cas contraire 
10 ou 1 * uti 1 i sateur desire nettoyer plus specialement les murs 
verticaux et la ligne d'eau. La frequence d'inversion est pre- 
vue a une valeur tres faible (5 a 10/heure), l'inversion etant 
essentie 1 lement destinee a eviter un eventuel coincement de l'ap- 
pareil dans un angle. La frequence de coupure de la pompe est 
15 au contraire ajustee a une valeur beaucoup plus elevee depen- 
dant de la hauteur des murs verticaux a nettoyer, afin de con- 
duire a une trajectoire du type de celle de la figure 9. Apres 
retombee de l'appareil, celui-ci remonte le long du mur, arrive 
a la ligne d'eau, se deplace transversalemen t sous l'effet du 
20 desequilibre deja evoque, jusqu'a ce qu'une nouvelle coupure 
de pompe le fasse retomber. 

Les experimentations dans des bassins 
de formes differentes ont montre qu'il etait facile apres quel- 
ques tatonnements -de trouver les valeurs optimales des parame- 
25 tres de l'appareil en fonction du travail de nettoyage desire. 

On concoit la souplesse d 1 uti li sa ti on 
que permet un tel appareil en l'absence de tout generateur de 
hasard . 


* 
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REVINDICATIONS 

1/ - Appareil de nettoyage automatique 

d'une surface immergee dans un liquide, comprenant un corps 

* 

5 creux (5), des organes d 1 entra Inement dudit corps sur la Surface 
a nettoyer (21), un moteur electrique reversible (12) agence 
dans le corps pour transmettre un mouvement de rotation aux- 
dits organes d ' entrainement , des moyens d 1 al indentation electri- 
que dudit moteur comportant des .moyens d'inversion sequentielle 

10 du sens du courant electrique, une chambre de filtration (5a) si- 
tuee a l'interieur du corps, une entree (6a) de liquide vers 
la chambre de filtration situee a la base du corpse une pompe 
(1<0 entrainee par un moteur electrique (11) pour amener le 
liquide a circuler dans la chambre de filtration, et une sor- 

15 tie (7) du liquide refoule par la pompe, disposee a l'oppose de 

la base du corps, ledit appareil de nettoyage etant caracterise 

en ce que le moteur electrique de la pompe (11) est associe a 

des moyens d • alimentation electrique (33) comprenant des moyens 

d' interruption sequentielle, aptes, a engendrer a frequence pre- 

coupures/ m , 

20 determinee ou aleatoire dcs/ladite alimentation electrique pour 

des durees de coupure predeterminees ou aleatoires. 

21 - Appareil de nettoyage selon la 
revendication 1, caracterise en ce que les moyens d'interrup- 
tion sequentielle sont adaptes pour engendrer une frequence de 
25 coupure predeterminee comprise entre 10 et 360 coupures/heure 
et une duree predeterminee pour chaque coupure comprise entre 
1 et 60 secondes. 

3/ - Appareil de nettoyage selon la 
revendication 2, caracterise en ce que les moyens d'interrup- 
30 tion sequentielle sont reglables pour permettre d'ajuster la 
frequence de coupure et la duree. de chaque coupure dans les 
plages precitees. 

4/ - Appareil de nettoyage selon l'ane 
des revendications 1, 2 ou 3, caracterise en ce que les moyens 
35 d'inversion sequentielle sont reglables et adaptes poir engen- 
drer une frequence d'inversion du moteur d ' entrainement ajusta- 
ble entre 5 et 360 inversions/heure . 

5/ - Appareil de nettoyage selon I'une 
des revendications 1, 2, 3 ou caracterise en ce qu'il com- 
*0 prend au moins un doigt mobile (26) agence sur un cote du corps 


10 
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pour pouvoir presenter deux positions, une position passive ou 
ledit doigt se trouve en retrait par rapport au plan de contact 
des organes d ' en trainement avec la surface imraergee, et une 
position active oil ledit doigt vient au niveau de ce plan ou 
depasse de celui-ci, ledit doigt etant associe a des moyens 
de telecommande (23,24, 35) adaptes pour engendrer son depla- 
cement d'une position vers I'autre. 

6/ - Appareil de nettoyage selon la 
revendication 5, caracterise en ce qu'il comprend deux doigts 
mobiles (26) disposes syme triquement par rapport au plan axial 
longitudinal du corps, chaque doigt etant associe a des moyens 
de telecommande (23, 24, 35) permettant de le commander inde- 
pendamment de I'autre doigt. 

15 7/ - Appareil de nettoyage selon l'une 

des revendications 5 ou 6, caracterise en ce que les moyens 
de telecommande de chaque doigt comprennent : 

. un electro-aimant (23, 24) pourvu 
d'un noyau constitue par ledit doigt, lequel est associe de fa- 
con a se trouver dans sa posfcion active lorsque ledit electro- 
aimant est excite, 

. des moyens d'excitation electrique 

dudlt electro-aimant, 

. et des moyens (27) de rappel du 
25 doigt vers sa position passive en l'absence d'excitation. 

8/ - Appareil de nettoyage selon l'une 
des revendications 1, 2, 3, 4, 5, 6 ou 7, caracterise en ce 
que le moteur electrique d 1 entrainement (12), et le moteur de 
la pompe (11) sont relies a leurs moyens d 'alimentation elec- 
30 trique (33) par des conducteurs electriques (28, Z9) formant 
un cable etanche (4), de longeur appropriee pour disposer les- 
dits moyens d 'alimentation avec leurs moyens d 9 interruption se- 
quentielle ou leurs moyens d'lnversion sequentielle dans un 
coffret (3) situe en dehors du llquide. 
35 91 - Appareil de nettoyage selon les 

revendications 7 et 8 prises ensemble, caracterise en ce que 
le ou les electro-aimants (23, 24) sont reunls a leurs moyens 
d'excitation electrique (34, 35) par des conducteurs gaines 
(30, 31) lies au cable (4) precite. 

10/ - Appareil de nettoyage selon 


20 


40 


2567552 

15 

l'une des re vend! cations precedentes, comprenant un flotteur 
(22) articule sur le corps (5) dans un plan transversal, le mo- 
teur de la pompe (11) etant dispose dans le corps dans une zone 
5 centrale de celui-ci, cependant que le moteur d ' entrairanen t (12) 
est dispose en position excentree trans versa lement par rapport 
a cette zone centrale. 

11/ - Appareil de nettoyage selon 
l'une des r evendicat ions precedentes, caracterise en ce qu'il 
10 comprend deux organes d 1 en trainemen t constitues par deux rou- 
leaux cylindriques transversaux (20) disposes aux deux extre- 
mites du corps, chacun habille par un manchon souple alveole 
(21). 

12/ - Appareil de nettoyage selon 
15 l'une des revendications precedentes, caracterise en ce que 
le moteur de la pompe (11) et le moteur d 1 entr ainemen t (12) 
sont loges dans un carter etanche (8) dote exterieuremen t de 
nervures (9) contre lesquelles viennent en appui une poche de 
filtration (10) disposee dans la chambre de filtration (5a). 
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